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МОДЕЛИРОВАНИЕ  МАССОЦЕНТРИЧЕСКИХ ХАРАКТЕРИСТИК  
КОРОСНИМАТЕЛЕЙ  В  СРЕДЕ  SOLIDWORKS 
(MODELING  OF  MASS-CENTRIC  DEBARKING  TOOLS  
CHARACTERISTICS  IN  THE  ENVIRONMENT  OF  SOLIDWORKS) 
 
Разработана методика моделирования массоцентрических характе-
ристик короснимателей в среде SOLIDWORKS и получены соответству-
ющие параметры. 
The technique of modeling of mass-centric features of korosnimateley in 
the environment of SOLIDWORKS was developed and obtained the relevant pa-
rameters.  
 
Применение систем автоматического управления рабочими органами 
в роторе окорочного станка требует детального математического описания 
короснимателя. Важной задачей такого описания является определение 
массоцентрических характеристик (МЦХ) короснимателя. Массоцентриче-
ские характеристики – это показатели, характеризующие массу одной де-
тали либо конструкции в целом, плотность, объем, центр тяжести и момен-
ты инерции. Такую задачу позволяет решить компьютерная система 
SOLIDWORKS [1], которая была использована в настоящей работе.  
Согласно разработанной методике создание массогабаритной модели 
короснимателя выполнялось в следующем порядке: 
1) по заданным размерам (рис. 1) [2] строится контур короснимателя и 
формируется трехмерная заготовка (рис. 2); 
2) из полученной заготовки «вырезается» контур короснимателя; 
3) формируется скребковая часть рабочей кромки и посадочное отвер-
стие; 
4) задается материал короснимателя (сталь 45 по данным «Справоч-
ника по лесопилению»); 
5) выполняется исследование полученной модели и рассчитываются 
массоцентрические характеристики (рис. 3, таблица). 
Моменты инерции короснимателя рассчитываются относительно точ-
ки установки его в роторе окорочного станка в соответствии с осями при-
нятой системы координат. Для этого определяется точка в месте крепления 
короснимателя (нижнее отверстие) и из этой точки строится система коор-
динат. Расчѐт МЦХ выполняется в разделе визуального интерфейса «Ана-
лизировать» в подразделе «Массовые характеристики».  
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Рис.1. Схема Г-образного короснимателя  станка ОК63-2 
 
 
 
 
 
Рис. 2. Формирование трехмерной модели петлевого короснимателя 
 
 
 
 
 
Рис. 3. Исследование динамических характеристик петлевого короснимателя 
в среде SOLIDWORKS 
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Значения массоцентрических характеристик короснимателей 
 
Тип 
корос-
нима-
теля 
Мас-
са, 
кг 
Коор-
дина-
ты 
цен-
тра 
тяже-
сти, м 
Коор-
дина-
ты 
точки 
креп-
ления 
крон-
штей-
на, м 
Коор-
дина-
ты 
кон-
такт-
ной 
зоны, 
м 
Координаты ос-
новных осей 
инерции, м 
Основ-
ные 
момен-
ты 
инер-
ции 
Моменты инер-
ции относительно 
точки вращения 
короснимателя 
Корос-
нима-
тель со 
стан-
дарт-
ным 
флан-
цем 
3,39 X=0,05; 
Y=-0,15; 
Z=0,02. 
X=0,00; 
Y=0,40; 
Z=0,00. 
X=0,22; 
Y=-0,32; 
Z=0,07. 
Ix=(-0,46; 0,87;-0,17);  
Iy=(-0,88; -0,47;-0,04);  
Iz=(-0,11; 0,13; 0,98).   
Px=0,00; 
Py=0,05; 
Pz=0,06. 
Ixx=0,13; Ixy=-0,04; 
Ixz=0,01; Iyx=-0,04; 
Iyy=0,02; Iyz=-0,02; 
Izx=0,01; Izy=-0,02;  
Izz=0,14. 
Корос-
нима-
тель с 
удли-
нѐнным 
флан-
цем 
3,95 X=0,04; 
Y=-0,12; 
Z=0,02. 
X=0,00; 
Y=0,50; 
Z=0,00. 
X=0,22; 
Y=-0,32; 
Z=0,07. 
Ix=(-0,37;0,92;-0,15);  
Iy=(-0,92; -0,39;-0,09);  
Iz=(-0,14;0,10; 0,98).    
Px=0,01; 
Py=0,08; 
Pz=0,08. 
Ixx=0,13; Ixy=-0,04; 
Ixz=0,01; Iyx=-0,04; 
Iyy=0,03; Iyz=-0,02; 
Izx=0,01; Izy=-0,02; 
Izz=0,15. 
Петле-
вой ко-
росни-
матель 
6,89 X=0,00; 
Y=-0,17; 
Z=0,06 
X=0,00; 
Y=0,50; 
Z=0,00. 
X=0,03; 
Y=-0,37; 
Z=0,1. 
Ix=(0,0;- 0,93; 0,37)  
Iy=(0,0;-0,37;-0,93);  
Iz=(1,0; 0,0; 0,0). 
Px=0,03; 
Py=0,13; 
P
z
=0,16. 
Ixx=0,39; Ixy=0,00;  
Iyx=0,0; Iyy=0,07;  
Izx=0,0; Izy=-0,11.   
 
В работе созданы массогабаритные 3-D SOLIDWORKS – модели     
короснимателей различных типов: петлевого, Г-образного с фланцем стан-
дартного исполнения и Г-образного с удлиненным фланцем. Последнее 
конструктивное решение учитывает возможные варианты совершенство-
вания инструмента для работы с системой автоматического управления.  
Таким образом, результаты исследовательской работы позволяют вы-
полнять прочностные, эксплуатационные расчѐты, а также имеют перспек-
тиву использования для дальнейших исследований и совершенствования 
окорочного инструмента.  
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